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© Greifereinrichtung an bogenverarbeitenden Rotationsdruckmaschinen 

© Greifereinrichtung an bogenverarbeitenden Rotations- 
druckmaschfnen bestehend aus mahreren Gber die Bogen- 
brelte angeordneten Greifem, die mlttels elner Steuarungs- 
vorrichtung Qber einen Offnungs- und Schlieftmechaniamua 
betdtigbaraind, dadureh gekennzeichnet, 
daB die Steuerungsvorrichtung aus mindestens einem MeS- 
wartgeber (8) einem Rechner (7) und mindestens einem 
Motor (10) besteht, 

daS der Winkeisteilung der Rotatlonsdruckmaachine ent- 
eprechende Ausgangssignale dea Meftwertgebers (6) dam 
Rechner (7) zugefuhrt warden 

und daS die Greifer (3) Oder kJainera Greifergruppen belm 
Erreichen von dem Rechner (7) vorgegebenen Wlnkelstellun- 
gen Qber den ihnen Jewells zugeordneten, durch den Motor 
(10) angetriebenen Offnungs- und SchlieSmechaniamua (8) 
einzeln und unabhangig voneinander betatigbar sind. 
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Beschreibung steuerten Greifereinrichtung. 

Fig. 1 zeigt eine schematische Darstellung einer Grei- 

Die Erfindung betrifft eine Greifereinrichtung an bo- fereinrichtung 1, die einem bogenfQhrenden Zylinder 2 

eenverarbeitenden Rotationsdruckmaschinen gemaB einer nicht dargestellten Bogendruckmaschine zugeord- 

dem Oberbegriff des Anspruchs 1. 5 net ist Ein Vorteil der Greifereinrichtung t bestehtdar- 

Der Transport von Bogen durch eine Druckmaschine in, dafl die Greifer 3 oder kleinere Gruppen von Grei- 

wird ublicherweise von Greiferbrflcken ausgefQhrt, die fern 3 Qber eine entsprechende Anzahl von Offnungs- 

den Druckzylindern der einzelnen Druckwerke und den und SchlieBmechanismen 8 gesteuert werden. Damn der 

Obergabetrommeln zwischen den Druckwerken zuge- Offnungs- und SchlieBmechanismus 8 jeweils zum Zeit- 

ordnet sind. Die GreiferbrOcken werden Qber Kurven- io punkt der BogenQbergabe bzw. der Bogenflbernahme 

scheiben derart angesteuert, daB sie im Maschinentakt arbeitet, ist in einer Variante der Welle 5 des bogenfuh- 

zum Zeitpunkt der Bogenubernahme bzw. zum Zeit- renden Zylinders 2 ein Winkelgeber 6 zugeordnet Die- 

punkt der BogenQbergabe eine zyklische Offnungs- ser Winkelgeber 6 liefert die Infonnauon Qber die je- 

bzw.SchliefibewegungausfUhren. weilige Winkelstellung an einen Rechner 7. Der Rech- 

Durch die SchlieB- und Offnungsbewegungen der 15 ner 7 betatigt den Offnungs- und SchueBmechanismus 8 

Greiferbriicken werden Drehmomentschwankungen unter Verwendung der ihm zugeleiteten Winkeknfor- 

verursacht, die insbesondere bei hohen Maschinenge- mation bei vorgegebenen Winkelstellungen, so daB ein 

schwindigkeiten zu Schwingungen der Druckmaschine optimaler Transport der Bogen durch die Druckmaschi- 

und in der Folge zu Dubliererscheinungen im Druckbild ne sichergestellt wird 

fflhren. DarQber hinaus ist die Bewegungsfreiheit der 20 In einer anderen Vanante 1st vorgesehen, daB die La- 

Greifer durch ihre mechanische Kopplung einge- ge des Bogens auf dem bogenfuhrenden Zylinder 2 

schrankt Anderungen hinsichtlich des SchkeBwinkels. durch eine Bogenlage-KontroUeinnchtung erfaBt wird. 

der SchlieBkraft und der SchlieBendlage sind nur Qber Hierzu ist im seitlichen Bereich der Bogenkanten min- 

zeitaufwendige Nachjustierungen mSglich, die im Ruhe- destens ein Sensor 9 zur Erkennung der Bogenlage an- 

zustand der Maschine ausgefQhrt werden mussen. Auch 25 geordnet. Diese Sensoren 9 dienen emmal dazu ansteUe 

ist es beispielsweise nicht mdglich, die SchlieB- und Off- des Winkelgebers 6 Informationen Qber die Wmkelstel- 

nungsbewegung auf die Greifer zu beschranken, die je lung zu liefern, bei der der Offnungs- und SchlieBmecha- 

nach Bogenformat fQr den Transport des Bogens durch nismus 8 betatigt werden muB; weiterhm erlauben diese 

die Maschine ausreichend sind. Sensoren 9, eine Bogenschraglage auf dem bogenfQh- 

Aus der DE-AS21 13750 ist erne Vorrichtung be- 30 renden Zylinder 2 zu erkennen. Durch eine zeithch yer- 

kannt, bei der lose, auf einer starren Achse angeordnete setzte Betatigung der Greifer 3 - wobei die zeithche 

Greifer mitteis steuerbarer Elektrodoppelhubmagneten Differenz von dem Rechner 7 ermittelt wird - laBt sich 

oder Elektrohubmagneten mit RQckholfedern bewegt eine Bogenschraglage ohne weiteres kompensieren. Da- 

werden. Nachteilig bei dieser AusfQhrung ist, daB der mit die Sensoren 9 auf das jeweilige Bogenformat emge- 

ZeitpunktderOffnungbzw.SchiieBungfQrjedenGrei- 35 stellt werden kdnnen, sind sie verschiebbar auf einer 

fer durch eine Schleifringscheibe mechanisch festgelegt Traverse angeordnet 

und bei unterschiedlicher AbnQtzung ein optimaler Bo- Zusatzlich zu den beiden Sensoren 9 im seitlichen 

gentransport nicht mehr gewahrleistet ist Bereich der Bogenkanten ist vorgesehen, daB ein weite- 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, bei einer rer Sensor 9 im Bereich zwischen diesen beiden seitli- 

gattungsgemaBen Greifereinrichtung mit verschleiBar- 40 chen Sensoren 9 angeordnet ist. Dieser zusatzhche mitt- 

men Mitteln auf einfache Weise einen optimalen Bogen- lere Sensor 9 dient dazu, eine konvexe oder konkave 

transport zu erzielen. Verschiebung des Bogens auf dem bogenfQhrenden Zy- 

Die Aufgabe wird durch die Merkmale der AnsprQ- Under 2 zu erkennen. Ober eine rechnergesteuerte Beta- 

che 1 oder 2 geldst Vorteilhaf te Weiterbildungen sind in tigung der Greifer 3 laBt sich auch eine derartige Bogen- 
denUnteransprQchenangegeben. 45 verschiebung kompensieren. 

Durch die Einzelansteuerung der Greifer bzw. durch In Fig. 2 1st ein erstes AusfQhrungsbeispiel der Grei- 

deren gemeinsame Ansteuerung in kleineren Greifer- fereinrichtung dargesteUt, wobei die Offnung und 

gruppen werden die Drehmomentschwankungen, die in SchlieBung des Greifers 3 von einem Motor 10 gesteu- 

der Druckmaschine auftreten, reduziert ert wird ObUcherweise ist jedem Greifer 3 ein separater 

Eine vorteilhafte AusfQhrungsform der erfindungsge- 50 Motor 10 zugeordnet, jedoch kann auch vorgesehen 

maBen Greifereinrichtung, die sich speziell aus der Ein- sein, daB ein Motor 10 mehrere Greifer 3 parallel an- 

zelansteuerung der. Greifer bzw. aus der Ansteuerung treibt Insbesondere ist dies vorteilhaft bei Greifern 3, 

einzelner Gruppen von Greifern ergibt, besteht darin, die im mittleren Bereich des bogenfuhrenden Zylinders 

daB nur die Greifer betatigt werden, die in Abhangigkeit 2 angeordnet sind. 

von dem Papierformat zum Transport des Bogens ben6- 55 Wie bereits zuvor erwahnt, wird die Offnung und die 

tigt werdea Hierzu ist vorgesehen, daB Qber eine Einga- SchlieBung des Greifers 3 von einem Motor 10 bewirkt, 

bevorrichtung papierspezifische und druckmaschinen- der im Inneren des bogenfuhrenden Zylinders 2 ange- 

spezifische Parameter eingegeben werden und daB die ordnet ist Auf der Abtriebsachse 11 des Motors 10 1st 

Steuervorrichtung in Abhangigkeit von dem Parameter eine HQlse 12 mit Innengewinde angeordnet. Die Befe- 
"Papierbreite" nur die fQr den Papiertransport erforder- 60 stigung der HQlse 12 mit der Abtriebsachse 11 ist mitteis 

lichen Greifer betatigt eines Stiftes 17 ausgefQhrt In das Innengewinde der 

Die Erfindung wird anhand der nachfoigenden Zeich- HQlse 12 ist eine Tragerstange 13 geschraubt, an deren 

nungen naher eriautert Es zeigt: oberem Ende der Greifer 3 Starr befestigt ist Die Tra- 

Fig. 1 eine schematische Darstellung einer Greifer- gerstange 13 wird durch eine FQhrungshQlse 14 gefQhrt 
einrichtung an einem bogenfuhrenden Zylinder. 65 und mitteis eines Stiftes 15, der sich in einem Langloch 

Fig. 2 eine erste AusfQhrungsform einer motorge- 16 bewegt, gegen Verdrehen gesichert Entsprechend 
steuerten Greifereinrichtung, der Drehbewegung des Motors 10 wird der Greifer ge- 

Rg.3 eine zweite AusfQhrungsform einer motorge- offnet bzw. geschlossen. 
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Bei der zuvor beschriebenen motorgesteuerten Beta- 
tigung des Gretfers 3 erQbrigt sich eine Einstellung der 
Greiferendlage auf die jeweilige Papierdicke. Arbeitet 
der Motor mit einem konstanten Drehmoment so ist 
autoraatisch die Greiferendlage erreicht, wenn eine An- 5 
derung des Drehmomentes auftritt. Hierdurch wird si- 
chergestellt, daB unabhangig von der jeweiligen Papier- 
dicke sowohl ein sicberes Ergreifen des Bogens erfolgt 
als auch daB keine Papierbeschadigungen infolge zu 
starken Zusammendrilckens im Bereich der Bogenkan- 10 
ten auftreten. 

Die Ansteuerung des Motors 10 in Abhangigkeit von 
der jeweiligen Winkelstellang der Druckmaschine bzw. 
des bogenffihrenden Zylinders 2 erfolgt, wie bereits un- 
ter Fig. 1 beschrieben, rechnergesteuert 15 

In Fig. 3 wird ein weiteres Ausffihrungsbeispiel der 
Greifereinrichtung 1 dargestellt Auch hier erfolgt die 
Ansteuerung des Greifers 3 fiber einen Motor 10. An 
der Abtriebsachse 11 des Motors 10 ist ein Stirnrad 18 
angeordnet Dieses Stirnrad 18 steht in Eingrif f mit einer 20 
Zahnstange 19. Die Zahnstange 19 wird durch eine Fflh- 
rungsschiene 20 gefflhrt Am oberen Ende dieser Zahn- 
stange 19 ist der Greifer 3 starr angeordnet Je nach 
Drehrichtung des Motors 10 wird der Greifer 3 geoffnet 
oder geschlossen. Auch in diesem Ausffihrungsbeispiel 25 
wird die Endlage des Greifers 3 automatisch auf die 
jeweilige Papierdicke abgestimmt 

Bezugszeichenliste 

30 

1 Greifereinrichtung 

2 Bogenf Ohrender Zylinder 

3 Greifer 

4Greiferaufschlag 35 

5 Welle 

6 Winkelgeber 

7 Rechner 

8 Offnungs- und SchlieBmechanismus 

9 Sensor 40 

10 Motor 

11 Abtriebsachse 

12 HQlse mit Innengewinde 

13 Tragerstange 

14F0hrungshulse 45 

ISStift 

16 Langloch 

17Stift 

18 Stirnrad 

19 Zahnstange 50 

20 Fiihrungsschiene 

21 Eingabevorrichtung 
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I. Greifereinrichtung an bogenverarbeitenden Ro- 
tationsdruckmaschinen bestehend aus mehreren 
Qber die Bogenbreite angeordneten Greifern, die 60 
mittels einer Steuerungsvorrichtung fiber einen 
Offnungs- und SchlieBmechanismus betatigbar 
sind, dadorch gekennzeichnet, 
daB die Steuerungsvorrichtung aus mindestens ei- 
nem MeBwertgeber (6) einem Rechner (7) und min- 55 
destens einem Motor (10) besteht 
daB der Winkelstellung der Rotationsdruckmaschi- 
ne entsprechende Ausgangssignale des MeBwert- 



gebers (6) dem Rechner (7) zugeffihrt werden 
und daB die Greifer (3) oder kleinere Greifergrup- 
pen beim Erreichen von dem Rechner (7) vorgege- 
benen Winkelstellungen fiber den ihnen jeweils zu- 
geordneten, durch den Motor (10) angetriebenen 
Offnungs- und SchlieBmechanismus (8) einzeln und 
unabhangig voneinander betatigbar sind 
2. Greifereinrichtung an bogenverarbeitenden Ro- 
tationsdruckmaschinen bestehend aus mehreren 
fiber die Bogenbreite angeordneten Greifern, die 
mittels einer Steuerungsvorrichtung fiber einen 
Offnungs- und SchlieBmechanismus betatigbar 
sind, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Steuerungsvorrichtung aus mindestens ei- 
nem MeBwertgeber (9) einem Rechner (7) und min- 
destens einem Motor (10) besteht, 
daB der Bogenlage entsprechende Ausgangssignale 
des MeBwertgebers (9) dem Rechner (7) zugeffihrt 
werden, 

daB den Ausgangssignaien des MeBwertgebers (9) 
entsprechende Ist-Werte in dem Rechner (7) mit 
vorgegebenen Soll-Werten verglichen werden und 
daB in Abhangigkeit von diesem Vergleichsergeb- 
nis die Greifer (3) oder kleinere Greifergruppen 
fiber den ihnen jeweils zugeordneten, durch den 
Motor (10) angetriebenen Offnungs- und SchlieB- 
mechanismus (8) bei vorgegebenen Winkelstellun- 
gen oder zeitlich versetzt einzeln und unabhangig 
voneinander betatigbar sind. 

3. Greifereinrichtung nach Anspruch 1 oder 2, da- 
durch gekennzeichnet, 

daB an einer Abtriebsachse (11) des Motors (10) 
eine Hfilse (12) mit Innengewinde angebracht ist 
und 

daB eine mit dem Greifer (3) starr verbundene Tra- 
gerstange (13) in das Gewinde der Hfilse (12) derart 
eingreift, daB sich der Greifer (3) je nach Drehrich- 
tung des Motors (10) dffnet oder schlieBt 

4. Greifereinrichtung nach Anspruch 3 f dadurch ge- 
kennzeichnet, 

daB die Tragerstange (13) ftir den Greifer (3) durch 
eine Ffihrungshfilse (14) geffihrt ist und 
daB ein an der Tragerstange (13) angebrachter Stift 
(15) in ein Langloch (16) der Ffihrungshfilse (14) 
eingreift und die Tragerstange (13) gegen Verdre- 
hen sichert 

5. Greifereinrichtung nach Anspruch 1 oder 2, da- 
durch gekennzeichnet, 

daB eine Abtriebsachse (11) des Motors (10) ein 
Stirnrad (18) tragt, 

daB eine Zahnstange (19) vorgesehen ist, die mit 
dem Greifer (3) starr verbunden ist, und 
daB das Stirnrad (18) in die Zahnstange (19) derart 
eingreift, daB sich der Greifer (3) je nach Drehrich- 
tung des Motors (10) dffnet oder schlieBt 

6. Greifereinrichtung nach Anspruch I, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB es sich bei dem MeBwertgeber 
urn einen Drehwinkelgeber (6) handelt 

7. Greifereinrichtung nach Anspruch 2, dadurch ge- 
kennzeichnet daB es sich bei dem MeBwertgeber 
urn einen optischen Sensor (9) zur Erkennung der 
Bogenlage handelt 

8. Greifereinrichtung nach Anspruch 1 oder 2, da- 
durch gekennzeichnet, 

daB eine Eingabevorrichtung (21) zur Eingabe von 
papierspezifischen und druckmaschinenspezifi- 
schen Daten vorgesehen ist und 
daB die Steuerungsvorrichtung in Abhangigkeit 
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von dem Parameter "Papierbreite" die fiir den Pa- 
piertransport erforderlichen Greifer (3) betatigt 

Hierzu 3 Seite(n) Zetchnungen 
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Gripper apparatus on a sheet-processing machine includes a pair of cooperative gripper members, a 
control device including a computer for controlling the pair of gripper members, at least one data 
transmitter connected to the computer for inputting data therein, and at least one mechanism for 
performing at least one function selected from a group thereof consisting of opening and closing the pair 
of gripper members in response to an output of the computer, the function-performing mechanism being 
operatable at predetermined positions of the sheet-processing machine. 
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